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Dispositif de determination de la position angulaire absolue d'un organe tournant 



(57) Dispositif de determination de la position angu- 
laire absolue d'un organe tournant par rapport a une 
structure fixe au moyen d'un capteur (16) de position 
angulaire relative, comprenant : 

un anneau magnetique multipolaire ; 

un capteur magnetique fixe (1 6) ; 

un dispositif de traitement (26) qui comporte : 

des moyens de detection (27) d'une 
position angulaire de I'anneau multipo- 
laire (11) proche d'une position angu- 
laire de reference ; 



des moyens de recalage (28) de la po- 
sition angulaire de I'anneau (11), ac- 
tionnes par les moyens de detection 
(27), aptes a affecter une valeur dite 
d'offset a la valeur de la position angu- 
laire absolue de I'anneau multipolaire 
(11); et 

des moyens de determination (29) de 
la position angulaire absolue de I'an- 
neau (11) sur I'ensemble des tours ef- 
fectues par I'organe tournant (3, 4), a 
partir de la valeur d'offset et des varia- 
tions de la position angulaire. 
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Description 

[0001] L'invention concerne un dispositif de determi- 
nation de la position angulaire absolue d'un organe tour- 
nant par rapport a une structure fixe au moyen d'un cap- 
teur de position angulaire relative. 
[0002] Elle concerne egalement un systeme de me- 
sure de la position angulaire absolue d'un volant de di- 
rection d'un vehicule par rapport au chassis du vehicule, 
comprenant un tel dispositif. 

[0003] Elle concerne en outre un procede de mesure 
de la position angulaire d'un volant de direction d'un ve- 
hicule par rapport au chassis de celui-ci, au moyen d'un 
tel systeme de mesure. 

[0004] Pour faciliter au lecteur la comprehension de 
ce qui suit, Ton donne des a present les definitions de 
la position angulaire relative, notee G r , et de la position 
angulaire absolue, notee 6 a , d'un organe tournant par 
rapport a une structure fixe. 

[0005] On entend par position angulaire relative 8 r de 
Porgane tournant Tangle separant la position de Porgane 
tournant a un moment donne, d'une position initiale 
quelconque de celui-ci par rapport a la structure fixe, 
cette position initiale pouvant varier, d'une mesure a 
I'autre, par rapport a la structure fixe. 
[0006] On entend par position angulaire absolue 6 a 
Tangle separant la position de Porgane tournant a un 
moment donne, d'une position de reference de I'organe 
tournant, cette position de reference etant fixe par rap- 
port a la structure fixe. 

[0007] On conn alt des capteurs de position relative, 
comprenant d'une part un anneau magnetique multipo- 
laire sur lequel sont aimantees une pluralite de paires 
de poles Nord et Sud, mobile en rotation en face d'un 
capteur magnetique fixe comprenant au moins trois ele- 
ments sensibles, positionnes en regard respectivement 
d'une piste principale et d'une piste de reference « top 
tour », et d'autre part un dispositif de traitement des si- 
gnaux de sortie emis par les 6l6ments sensibles, desti- 
ne a donner une impulsion de reference par tour d'un 
organe de rotation solidaire de I'anneau multipolaire. 
[0008] Ce type de capteur est decrit dans le document 
FR-2 769 088, au nom de la demanderesse. 
[0009] Ce type de capteur donne entiere satisfaction 
pour les applications necessitant de ne connaTtre que 
la position angulaire relative d'un organe tournant par 
rapport a un organe fixe. 

[0010] Par contre, ce type de capteur ne permet pas 
de connaTtre la position absolue de Porgane tournant 
lorsque celui-ci effectue une pluralite de tours sur iui- 
meme. 

[0011] Certaines applications, telles que les syste- 
mes de controle de trajectoire d'un vehicule (du type 
ESP®), necessitent de connaTtre la position angulaire 
reelle du volant de direction par rapport a une position 
mediane fixe par rapport au chassis, et dans laquelle 
les roues du vehicule sont droites par rapport a celui-ci. 
[001 2] Les capteurs du type de celui decrit dans le do- 



cument FR-2 768 088 ne permettent de connaTtre que 
les variations de position angulaire du volant, mais ne 
permettent pas de connaTtre sa position angulaire ab- 
solue, correspondant a sa position angulaire reelle. 

5 [0013] On connaTt des capteurs d'angle absolu du ty- 
pe optique ou magnetique, des capteurs d'angle du type 
multi - tour a base d'engrenages. L'encombrement et le 
mode de fonctionnement de ces types de capteurs ne- 
cessitent toutefois d'adapter les organes environnants, 

10 et qui ne repondent pas aux exigences actuelles des 
constructeurs automobiles, notamment en termes d'en- 
combrement et de cout, 

[0014] L'invention vise a resoudre notamment les in- 
convenients precites de Part anterieur, en proposant un 

15 dispositif de determination de la position angulaire ab- 
solue d'un organe tournant par rapport a une structure 
fixe au moyen d'un capteur de position angulaire relati- 
ve, qui presente un encombrement et un cout reduits 
par rapport aux dispositifs existants, qui soit defonction- 

20 nement relativement simple et qui soit adaptable de ma- 
niere aisee aux systemes d'aide a la conduite et/ou aux 
systemes de securite actuels des vehicules. 
[0015] A cet effet, un premier objet de l'invention est 
un dispositif de determination de la position angulaire 

25 absolue 6 a d'un organe tournant par rapport a une struc- 
ture fixe au moyen d'un capteur de position angulaire 
relative e r , comprenant : 

jn anneau magnetique multipolaire circulaire mo- 
so - bile en rotation, destine a etre solidaire de Porgane 
tournant, I'anneau multipolaire etant apte a effec- 
tuer, conjointement a Porgane tournant, une plura- 
lite de tours autour de son axe de rotation a partir 
d'une position angulaire dite de reference, ledit an- 
35 neau comprenant une piste principale et une piste 
de reference dite « top tour », les pistes principale 
et « top tour» etant concentriques sur I'anneau 
magnetique ; 

- un capteur magnetique fixe, destine a etre solidaire 

40 de la structure fixe, dispose en regard et a distance 
d'entrefer de I'anneau multipolaire, et comprenant 
au moins trois elements sensibles dont au moins 
deux sont positionnes en regard de la piste princi- 
pale de sorte a delivrer deux signaux electriques A, 

45 b periodiques en quadrature et au moins un est po- 
sition ne en regard de la piste de reference de sorte 
a delivrer un signal electrique C de reference dit 
« top tour », sous forme d'une impulsion electrique 
par tour du codeur multipolaire, cette impulsion cor- 

so respondant a une position angulaire dite «top 
tour », de I'organe tournant par rapport a la structu- 
re fixe, le decalage angulaire entre la dite position 
angulaire de reference et la dite position angulaire 
« top tour » etant dit « offset » (notee 6 offset ) ; 

55 - des moyens de comptage des impulsions issues 
des signaux A, B aptes a permettre la determination 
de la position angulaire relative 0 r de I'anneau mul- 
tipolaire et les variations de cette position angulaire 
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relative 9 r ; 

ce dispositif de determination comprenant en outre un 
dispositif de traitement comportant 

des moyens de detection d'une position angulaire 
6 0 de I'anneau multipolaire proche de la dite position 
angulaire de reference ; 

des moyens de recalage de la position angulaire 
absolue 6 a de I'anneau multipolaire, actionnes par 
les moyens de detection, aptes a affecter, lors de la 
detection d'une impulsion du signal « top tour » C, 
la valeur d'offset G offset a la valeur de la position an- 
gulaire absolue 6 a de I'anneau multipolaire par rap- 
port a sa position angulaire de reference ; et 
des moyens de determination de la position angu- 
laire absolue e a de I'anneau sur I'ensemble des 
tours effectue par I'organe tournant, a partir de la 
valeur d'offset 9 offset et des variations de la position 
angulaire relative 6 r . 

[0016] De la sorte, il est possible d'obtenir, a partir 
d'un capteur de position angulaire relative, une mesure 
de position absolue sans prevoir de systeme encom- 
brant, ni apporter de modification importante a I'organe 
tournant ou a la structure fixe. 

[0017] Par ailleurs, cette mesure est directement ex- 
ploitable par les systemes d'aide a la conduite, par les 
systemes de s ecu rite d'un vehicle. 
[0018] Selon un mode de realisation, les moyens de 
recalage sont agences pour affecter la dite valeur de 
reference a la valeur de la position absolue (9 a ) lors de 
la detection de la position angulaire (9 0 ) proche de la 
valeur de reference. 

[0019] Le dispositif de traitement se presente par 
exemple sous la forme d'un microregisseur apte a rece- 
voir les signaux delivres par le capteur. 
[0020] En outre, le dispositif de traitement peut 
comprendre : 

une premiere memoire du type EEPROM ou me- 
moire flash, apte a memoriser la valeur d'offset, re- 
liee au dit microregisseur ; et/ou 

une deuxieme memoire du type EEPROM ou me- 
moire flash, apte a memoriser la valeur de la posi- 
tion absolue G a de I'anneau multipolaire par rapport 
a sa position angulaire de reference. 

[0021] Selon un mode de realisation, II est prevu un 
systeme de mise en veille dit « local », apte a alimenter 
en courant le capteur en permanence pour le maintenir 
en fonctlpn. 

[0022] Selon une variante, un systeme un systeme de 
mise en veille dit « global », apte a alimenter en courant 
le capteur et le dispositif de traitement en permanence 
pour permettre le calcul de la position angulaire absolue 
9 a du codeur multipolaire a tout instant. 



[0023] Un deuxieme objet de I'invention est un syste- 
me de mesure de la position angulaire absolue 9 a d'un 
volant de direction d'un vehicule par rapport au chassis 
du vehicule, qui comprend un dispositif tel qu'il vient 

5 d'etre decrit, I'anneau magnetique multipolaire etant so- 
lidaire du volant de direction, le capteur magnetique 
etant solidaire du chassis, le dit systeme de mesure 
comprenant en outre des moyens de mesure de la Vi- 
tesse du vehicule et des moyens de mesure de la vites- 

10 se V g) V d des roues directrices du vehicules, les moyens 
de detection comprenant des moyens de differentiation 
de ces vitesses V g , V d . 

[0024] Les moyens de detection comprennent par 
exemple un premier moyen comparateur de la vitesse 
15 du vehicule a une premiere valeur seuil S1 , ainsi qu'un 
deuxieme moyen comparateur de la valeur absolue de 
la difference V dif des vitesses V g , V d des roues a une 
deuxieme valeur seuil S2. 
[0025] Peuvent en outre etre prevus : 

20 

des moyens de mesure du couple f applique sur le 
volant de direction, les moyens de detection com- 
prenant un troisieme moyen comparateur de la va- 
leur du couple r a une troisieme valeur seuil S3 ; 

25 

des moyens de mesure de la vitesse de rotation V vo , 
du volant de direction, les moyens de detection 
comprenant un quatrieme moyen comparateur de 
la valeur de la vitesse de rotation |' vo , a une qua- 
30 trieme valeur seuil S4. 

un troisieme objet de I'invention est un procede de me- 
sure de la position angulaire absolue 9 a d'un volant de 
direction d'un vehicule par rapport au chassis de celui- 
35 ci, au moyen d'un systeme de mesure tel que decrit ci- 
dessus, ce procede comprenant une procedure d'initia- 
lisation realisee lors d'une mise en fonction du dispositif, 
cette procedure comportant les etapes prevoyant de : 

40 - detecter la position angulaire 9 0 proche de la posi- 
tion angulaire de reference ; 
detecter une impulsion « top tour » ; 
affecter la valeur d'offset 9 0ffset a la valeur de la po- 
sition angulaire absolue 9 a de I'anneau 

45 multipolaire ; 

[0026] Ce procede peut en outre comprendre les eta- 
pes prevoyant, apres la procedure d'initialisation, de : 

so - compter en continu les signaux A, B issus du 
capteur ; 

repercuter en continu toute variation de la position 
angulaire relative 9 r sur la position angulaire abso- 
lue 9 a de I'anneau multipolaire. 

55 

[0027] L'on peut en outre prevoir, prealablement a la 
detection de la position angulaire 9 0 proche de la posi- 
tion angulaire de reference, de compter en continu les 
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signaux A, B, et de determiner en continu la position an- 
gulaire relative 6 r de Panneau multipolaire. 
[0028] La procedure ^initialisation comprend par 
exemple une etape prevoyant, entre la detection de la 
position angulaire 9 0 proche de la position angulaire de 
reference etla detection de Pimpulsion « top tour », d'af- 
fecter la valeur de la position angulaire de reference a 
la valeur de la position angulaire absolue position angu- 
laire G a . 

[0029] Peuvent etre egalement prevues les etapes 
prevoyant de : 

activer un systeme de mise en veille dit « local » ali- 
mentant en courant le capteur en permanence ; 
memoriser la valeur de la position absolue 6 a ; 
compter en continu les signaux A, B issus du cap- 
teur pour mesurer la variation de la position relative 
6 r de I'anneau multipolaire ; 
desactiver le systeme de mise en veille ; 
repercuter la variation de la position relative e r sur 
la valeur de la position absolue 9 a memorisee. 

[0030] La detection de la position angulaire e 0 proche 
de la position angulaire de reference peut etre realisee 
au moyen des etapes suivantes : 

mesurer la vitesse du vehicule V v et la comparer a 
une premiere valeur seuil S1 ; 
mesL-er les vitesses V g , V d des roues directrices 
du vehicule et comparer leur difference V dif a une 
deuxieme valeur seuil (S2) ; 

la dite position angulaire 6 0 proche de la position angu- 
laire de reference etant detectee si la Vitesse du vehi- 
cule V v est superieure a la premiere valeur seuil S1 , la 
valeur absolue de la difference V djf des vitesses V g , V d 
des roues etant en outre inferieure a la deuxieme valeur 
seuil S2. 

[0031 ] La detection de la position angulaire 8 0 proche 
de la position angulaire de reference peutcomprendre : 

une etape prevoyant de mesurer le couple r appli- 
que au volant de direction du vehicule et le compa- 
rer a une troisieme valeur seuil S3, la dite position 
angulaire 6 0 proche de la position angulaire de re- 
ference etant detectee si, en outre, la valeur du cou- 
ple r applique au volant de direction est inferieur a 
la troisieme valeur seuil S3, et/ou 

une etape prevoyant de mesurer la vitesse de rota- 
tion V vol du volant de direction du vehicule, et la 
comparer a une quatrieme valeur seuil S4, la dite 
position angulaire 6 0 proche de la position angulaire 
de reference etant detectee si : en outre, la valeur 
de la vitesse de rotation V vo , est inferieure a la qua- 
trieme valeur seuil S4. 

[0032] D'autres objets et avantages de I'invention ap- 



paraTtront au cours de la description qui va suivre de 
modes de realisation, description faite en r6ference aux 
dessins annexes, dans lesquels : 

5 - la figure 1 est une representation schernatique d'un 
vehicule inscrit dans un virage ; ce vehicule com- 
prend un systeme de securite comprenant un sys- 
teme de mesure relie a differents organes du vehi- 
cule, notamment les roues directrices et I'arbre de 

io direction ; ce systeme de mesure permet de calcu- 
ler la position angulaire absolue du volant de direc- 
tion commandant I'arbre de direction ; 

la figure 2 est une vue schernatique d'un detail de 
15 la figure 1 ; un anneau magnetique multipolaire est 
monte sur I'arbre de direction du vehicule, tandis 
qu'un capteur est monte sur le chassis en etant dis- 
pose en regard de I'anneau multipolaire ; 

20 - la figure 3 montre une portion de I'anneau magne- 
tique multipolaire, sur laquelle sont representes 
deux paires de poles Nord et Sud ; deux pistes con- 
centriques sont representees en traits mixtes : une 
piste principale interieure et une piste de reference 
25 « top tour » exterieure ; trois elements sensibles 
d'un capteur sont egalement representes sous for- 
me de carres noirs ; Tun d'entre eux est dispose en 
regard de la oiste « top tour », les deux autres etant 
disposes en regard de la piste principale ; les deux 
30 paires de poles sont situees de part et d'autre d'une 

singularite magnetique sous forme d'une jonction 
oblique entre un pole Sud et un pole Nord adjacent ; 
cette singularite permet d'obtenir un signal « top 
tour » sous forme d'une impulsion par tour de 
35 I'anneau ; 

la figure 4 est une representation graphique des si- 
gnaux electriques issus du capteur et des signaux 
numeriques carres correspondants, avec le signal 
40 de reference « top tour » ; 

la figure 5 est une representation schernatique du 
systeme de mesure selon I'invention, permettant 
d'obtenir la position angulaire absolue du volant de 
45 direction ; 

la figure 6 est un schema logique illustrant un mode 
de realisation d'une condition necessaire pour per- 
mettre la reinitialisation du registre de position 
50 absolue ; 

la figure 7 est un graphique representant la position 
angulaire absolue de I'anneau multipolaire en fonc- 
tion de la position angulaire reelle de I'organe tour- 
55 nant, selon un mode de realisation ou le dispositif 
de d6termination comprend un systeme de mise en 
veille global ; les points 0 et© correspondent a 
deux etapes successives de mesure de la position 
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angulaire absolue de I'anneau multipolaire ; 

la figure 8 est un graphique similaire au graphique 
de la figure 7, selon un mode de realisation ou le 
dispositif de mesure comprend un systeme de mise 
en veille local, les points© ,© et© correspon- 
dant a trois stapes successives de mesure de ia po- 
sition angulaire absolue de I'anneau multipolaire ; 

la figure 9 est un graphique similaire aux graphi- 
ques des figures 7 et 8, illustrant la procedure de 
reinitialisation du registre d'angle absolu ; 

la figure 10 est un diagramme illustrant des etapes 
d'un programme de reinitialisation du registre de 
position angulaire absolue ; 

la figure 11 est un diagramme illustrant des etapes 
d'un sous programme du programme de la figure 
12, permettant de ^initialiser le registre de position 
absolue ; et 

[0033] Sur la figure 1 est represents un vehicule 1 cir- 
culant a une Vitesse lineaire V v , comprenant un systeme 
de direction 2 qui comporte un arbre de direction 3 com- 
mande par un volant de direction 4, I'arbre 3 et le volant 
4 etant montes tournants par rapport au chassis 5 du 
vehicule 1 . 

[0034;] En ligne droite, les roues directrices gauche 6 
et droite 7 du vehicule 1 sont supposees paralleles, 
leurs vitesses de deplacement respectives, notees Vg 
et V d , etant egales a la Vitesse V v du vehicule 1 . 
[0035] Lorsqu'un couple T est applique sur I'axe du 
volant 4, celui-ci tourne autour de son axe pour prendre 
une position angulaire 6 V . 

[0036] La position angulaire 8 V , qui est la position an- 
gulaire reelle du volant, est supposee : 

nulle lorsque le vehicule 1 circule en ligne droite, 
aucun couple n'etant applique sur le volant 4 ; le vo- 
lant 4 est alors dans une position angulaire dite 
d'equilibre, fixe par rapport au chassis 5 ; 
strictement positive lorsqu'un couple r est applique 
sur le volant 4 pour inscrire le vehicule 1 dans un 
virage a droite, la Vitesse de la roue gauche Vg etant 
alors strictement superieure a la vitesse de la roue 
droite V d ; 

strictement negative lorsqu'un couple r est appli- 
que sur le volant 4 pour inscrire le vehicule 1 dans 
un virage a gauche, la vitesse de la roue gauche V g 
etant alors strictement inferieure a la vitesse de la 
roue droite V d . 

[0037] Dans la suite de la description, les positions 
angulaires sont exprimees en radians. On rappelle 
qu'une mesure angulaire d'une valeur de 1 radian cor- 
respond a une mesure angulaire de 57,2957 degr£s en- 
viron, une mesure angulaire de 2n radians correspon- 



dent a une mesure angulaire de 360 degres (c'est-a-dire 
un tour complet). 

[0038] L'on suppose pour simplifier que le volant 4 
peut effectuer quatre tours complets sur lui-meme : 
5 deux tours a gauche depuis sa position d'equilibre vers 
une position de braquage maximum gauche (ou 8 V = - 
4ti) et deux tours a droite depuis la position d'equilibre 
jusqu'a une position de braquage maximum droite (ou 
0 V = + 4k). 

10 [0039] L'on comprend d'apres ce qui precede que G v 
est une position angulaire absolue du volant 4 par rap- 
port au chassis 5, comprise entre - 4tc et + 4ti. 
[0040] L'on souhaite obtenir une mesure precise de 
cette position angulaire 0 V . 

15 [0041]. En effet, cette position angulaire 8 V peut etre 
requise par un systeme de securite 8 tel qu'un systeme 
anti-patinage, un systeme antiblocage, un systeme an- 
tiroulis, ou encore un systeme d'aide a (a navigation. 
[0042] A cet effet, le vehicule est equipe d'un systeme 

20 de mesure 9 apte notamment a mettre en oeuvre un pro- 
cede pour determiner la position angulaire 6 V . 
[0043] Ce systeme de mesure 9 comporte un dispo- 
sitif 10 de determination de la position angulaire 6 V , qui 
comprend un anneau magnetique multipolaire 11 circu- 

25 laire mobile en rotation, mont6 sur I'arbre de direction 3 
ou sur le moyeu du volant 4, et solidaire de celui-ci pour 
effectuer, conjointement a lui, une pluralite de tours sur 
lui-meme autour de son axe de rotation, note R. 
[0044] Ain -i, I'anneau multipolaire 1 1 est apte a effec- 

30 tuer 4 tours complets conjointement au volant de direc- 
tion 4. 

[0045] L'on note 6 a la position angulaire absolue (ega- 
lement dit angle absolu) de I'anneau multipolaire 11, 
constituant une mesure de la position angulaire reelle 

35 e v du volant 4. 

[0046] Cette position angulaire absolue 0 a est definie 
arbitrairement par rapport a une position angulaire dite 
de reference fixe par rapport au chassis 5, correspon- 
dent a la position d'equilibre du volant 4, dans laquelle 

40 e a est nulle par definition, de sorte que 8 a est egale a 
6 V , en permanence. 

[0047] On decrit a present une maniere de mesurer 
les variations de la position angulaire absolue 8 a . 
[0048] L'ahneau 1 1 comprend une pluralite de paires 
45 de poles Nord et Sud adjacents dont les jonctions 12 
sont etendues radialement, sauf Tune d'entre elles, dite 
jonction singuliere 13, qui forme par exemple un angle 
a avec une direction radiale. 

[0049] Deux pistes magnetiques concentriques sont 
50 definies sur I'anneau 11 : une piste principale interieure 
14, et une piste de reference 15 dite « top tour » exte- 
rieure. 

[0050] Un capteur magnetique 16 de position angu- 
laire relative, fixe, solidaire du chassis 5 et integre au 
55 dispositif 10, est dispose en regard de I'anneau multi- 
polaire 11. 

[0051] Ce capteur 16 comprend au moins trois ele- 
ments sensibles dont au moins deux 17, 18 sont posi- 
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tionnes en regard de la piste principale 14 et au moins 
un 19 en regard de la piste « top tour » 15. 
[0052] Les elements sensibles 17, 18, 19 sont par 
exemple des sondes a effet Hall et emettent des signaux 
electriques notes respectivement S17, S18, S19, repre- 
sents sur la figure 4. 

[0053] Le traitement electronique de ces signaux 
S17, S18, S19 au sein du capteur 16 permet d'obtenir 
deux signaux numeriques carres en quadrature A et B, 
ainsi qu'un signal numerique C de reference « top 
tour». 

[0054] Le capteur 1 6 eff ectue par exemple la differen- 
ce analogique entre les signaux S19 et S18 au moyen 
d'un differentiates pour delivrer un signal analogique 
Sjj de reference « top tour », compare a un seuil fixe 
de reference au moyen d'un comparateur pour obtenir 
le signal numerique C « top tour ». 
[0055] Un principe d'obtention des signaux numeri- 
ques A, B, C, ainsi que differents modes de realisation 
de I'anneau magnetique 11 et du capteur 1 6 sont decrits 
plus en detail dans la demande de brevet N° FR-2 769 
088 au nom de la demanderesse. 
[0056] Afin de mesurer une position angulaire de I'an- 
neau multipolaire 11 , dite relative, notee 6 r , par rapport 
a une position initiate dans laquelle se trouve I'anneau 
11, par exemple lors de la mise en route du vehicule 1 , 
le dispositif 10comprend des moyens de comptage 20 
des impulsions des signaux A ou B, par exemple inte- 
gres au capteur 16. 

[0057] Ces moyens de comptage 20 comprennent 
par exemple un registre dans lequel la valeur de la po- 
sition relative 6 r est incrementee ou decrementee en 
fonction des impulsions detectees. 
[0058] Les variations de la position angulaire relative 
6 r sont identiques aux variations de la position angulaire 
absolue 6 a . 

[0059] Afin d'obtenir une mesure exacte de la position 
angulaire absolue 6 a , on determine une valeur initiale 
de 0 a , les variations ulterieures de la position 8 a etant 
determinees par le capteur 16. 

[0060] A cet effet, le procede de mesure de 6 a com- 
porte une procedure d'initialisation qui peut etre mise en 
oeuvre avant la premiere mise en circulation du vehicule 
1 , des moyens pour memoriser la valeur de G a entre 
deux coupures de contact etant alors prevus. 
[0061] Selon une variante, cette procedure peut etre 
realisee apres chaque mise en route du vehicule, aucun 
moyen pour memoriser la valeur de G a entre deux cou- 
pures de contact n'etant prevu ^'initialisation de G a etant 
recurrente, on parle de reinitialisation). 
[0062] Cette procedure d'initialisation, ou de reinitia- 
lisation, peut etre realisee de la maniere suivante. 
[0063] En premier lieu, on detecte une position angu- 
laire du volant 4 proche de sa position d'equilibre, c'est- 
a-dire une position angulaire absolue G 0 de I'anneau 1 1 
proche de la position angulaire de reference, ce qui si- 
gnifie que les roues du vehicule 1 sont droites. 
[0064] Cette detection peut comprendre les etapes 



suivantes : 

on mesure la vitesse V v du vehicule 1 (par exemple 
par ponderation des vitesses des roues) et on la 
5 compare a une premiere valeur seuil S1 , par exem- 

ple de I'ordre de 1 0 kilometres par heure ; 
on mesure les vitesses V g , V d des roues directrices 
gauche et droite ; 

on calcule la valeur absolue V dif de la difference V g 
10 - v d des vitesses des roues et on compare cette 
valeur a une deuxieme valeur seuil S2, par exemple 
de I'ordre de 1 kilometre par heure. 

[0065] On suppose que la position angulaire absolue 
15 e a est egale a G 0 si les conditions suivantes sont reunies 
simultanement : V v > S1 et IV dif l< S2. 
[0066] Par ailleurs, la procedure de detection peut 
comporter une etape prevoyant de mesurer le couple r 
applique au volant 4 et de le comparer a une troisieme 
20 valeur seuil S3, par exemple de I'ordre de 1 Newton - 
metre. 

[0067] La position angulaire absolue G a de I'anneau 
11 est alors supposee sensiblement egale a 0 O si les 
trois conditions suivantes sont reunies simultanement : 

25 V V >S1, IV dlf l<S2etr<S3. 

[0068] En outre, la procedure de detection peut com- 
porter une etape supplemental prevoyant de mesurer 
la vitesse de rotation V vo , du volant 4 et la comparer a 
une quatrieme valeur seuil S4, par exemple de I'ordre 

30 de 0,2 radian par seconde. 

[0069] La position angulaire absolue G a de I'anneau 
11 est alors supposee sensiblement egale a G 0 si les 
quatre conditions suivantes sont reunies 
simultanement : V v > S1 , !V dif l < S2, r < S3 et V vol < S4. 

35 [0070] Le vehicule 1 est alors suppose rouler a une 
vitesse superieure a- SI , sensiblement en ligne droite. 
[0071] La position G 0 etant detectee, la valeur de la 
position angulaire de reference (en Toccurrence la va- 
leur nulle) est affectee a la valeur de la position angu- 

40 laire absolue G a de I'anneau multipolaire 11 . 

[0072] La procedure d'initialisation, ou de reinitialisa- 
tion, prevoit en deuxieme lieu de detecter une impulsion 
« top tour » dite de reference, definie de la maniere sui- 
vante. 

45 [0073] Un tour complet de volant 4, ou d'anneau mul- 
tipolaire 1 1 , separe deux impulsions « top tour » succes- 
sives. 

[0074] Depuis la position debraquage gauche jusqu'a 
la position de braquage droite, le capteur 16 detecte 4 

so impulsions « top tour » successives. 

[0075] A Nmpulsion la plus proche angulairement de 
la position angulaire de reference de I'anneau multipo- 
laire 11 correspond une valeur de la position absolue 
dite position angulaire de reference « top tour». On 

55 suppose pour simplifier la suite de la description que 
cette impulsion est detectee en tournant le volant 4 a 
droite a partir de sa position d'equilibre. 
[0076] Bien entendu, dans des variantes cette impul- 
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sion peut etre detectee en tournant le volant 4 a gauche. 
[0077] On nomme « offset » et Ton note 0 O flset le de- 
calage angulaire entre la position angulaire de referen- 
ce « top tour », et la position angulaire de reference. 
[0078] il est possible mecaniquement de monter I'an- 
neau multipolaire 11 de sorte que la position angulaire 
absolue « top tour » corresponde a la position de refe- 
rence, I'offset 0 offset etant alors nul. 
[0079] Toutefois, la demanderesse a constate que ce 
positionnement mecanique est difficiiement realisable 
de maniere systematique et fiable dans le contexte 
d'une production de grande serie, I'offset G offset etant 
non nul dans la grande majorite des cas. 
[0080] II apparait done plus aise de memoriser la va- 
leur d'offset 9 offset lors du montage du vehicule 1 en usi- 
ne. 

[0081] Apres la detection de ('impulsion « top tour » 
de reference, la procedure ^initialisation prevoit d'affec- 
ter la valeur d'offset 6 offset a la valeur de la position an- 
gulaire absolue 8 a . 

[0082] La position angulaire absolue 0 a est ainsi ini- 
tialisee - ou reinitialisee. 

[0083] Pour determiner la valeur de I'offset 6 offset , par 
exemple avant la premiere mise en circulation du vehi- 
cule 1 , on procede de la maniere suivante : 

le vehicule 1 etant positionne sur un banc de roula- 
ge pour le reglage du parallelisme des roues 6, 7, 
on met les roues 6, 7 droites ; 
on affecte a la valeur de position angulaire relative 
la valeur nulle ; 

on tourne le volant a gauche et/ou a droite de sorte 
a detecter I'impulsion « top tour » ; a la detection de 
cette impulsion correspond la valeur d'offset 0 offset 
de la position angulaire relative. 

[0084] Pour determiner par la suite la position angu- 
laire absolue a tout instant, on compte en continu les 
signaux A, B a I'aide des moyens de comptage 20, et 
on repercute sur la valeur de la position angulaire ab- 
solue e a toute variation de la position angulaire relative 

e r 

[0085] Afin de permettre la mise en oeuvre de la pro- 
cedure, de reinitialisation, le systeme de mesure 9 
comprend : 

des moyens de mesure 21 , 22 de la Vitesse V d , V g 
des roues directrices 6, 7 ; 

des moyens de mesure 23 de la vitesse V v du ve- 
hicule. 

[0086] Le systeme de mesure 9 peut en outre 
comprendre : 

des moyens de mesure 24 du couple r applique au 
volant 4 ; et 

des moyens de mesure 25 de la vitesse de rotation 
V vo , du volant 4. 



[0087] Le systeme de mesure 9 comprend en outre . 
un dispositif de traitement 26 comportant 

des moyens de detection 27 de la position angulaire 
5 e 0 ; 

des moyens de recalage 28 de la position angulaire 
absolue e a de I'anneau multipolaire 11, actionnes 
par les moyens de detection 27, et aptes a affecter, 
lors de la detection de I'impulsion de reference « top 

10 tour », la valeur d'offset 0 offset a la valeur de la po- 
sition angulaire absolue 0 a ; et 
des moyens de determination 29 de la position an- 
gulaire absolue e a , a partir de la valeur d'offset 0 off . 
set et des variations de la position angulaire relative 

15 e r mesurees par le capteur 16. 

[0088] Les moyens de determination 29 sont relies 
aux moyens de recalage 28 et aux moyens de comptage 
20. 

20 [0089] Selon un mode de realisation, les moyens de 
recalage 28 sont agences pour affecter la valeur de re- 
ference (nulle) a la valeur de la position absolue 0 a lors 
de la detection de la position angulaire 0 O . 
[0090] Les moyens de recalage 28 sont relies aux 

25 moyens de comptage 20 et aux moyens de detection 
27, ceux-ci etant eux-memes relies aux moyens de me- 
sure 21 a 25. 

[0091] Afin de permettre la detection de la position an- 
gulaire 0 O , les moyens de detection 27 comprennent :| 

30 

des premiers moyens comparateurs 30 de la vites- 
se V v du vehicule a la premiere valeur seuil S1 ; 
des moyens de differentiation 31 des vitesses V d , 
V g des roues droite et gauche et des deuxiemes 
35 moyens comparateurs 32 de la valeur absolue V dif 

de la difference des vitesses V d , V g a la deuxieme 
valeur seuil S2 ; 

[0092] Les moyens de detection 27 peuvent en outre 
40 comprendre : 

des troisiemes moyens comparateurs 33 du couple 
r applique au volant 4 a la troisieme valeur seuil 
S3 ; et 

45 

des quatriemes moyens comparateurs 34 de la vi- 
tesse du volant V vo , a la quatrieme valeur seuil S4. 

[0093] Selon un mode de realisation, le dispositif de 
so traitement 26 est u n circuit electronique comprenant des 
sous-ensembles formant les moyens de detection 27, 
les moyens de recalage 28 et les moyens de determi- 
nation 29 de la position absolue 0 a . 
[0094] Un exemple de realisation des moyens de de- 
55 tection est illustre sur la figure 6. 

[0095] Selon un autre mode de realisation, le dispo- 
sitif de traitement 26 est un microregisseur contenant 
un programme principal qui comprend au moins trois 
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sous-programmes formant respectivement moyens de 
detection 27, moyens de recalage 28, et moyens de de- 
termination 29 de la position angulaire absolue 8 a . 
[0096] Le microregisseur 26 est agence pour recevoir 
les signaux en provenance du capteur 1 6 d'une part, et 
les signaux en provenance des moyens de mesure 21 
a 25 d'autre part. 

[0097] La valeur d'offset 6 offset peut etre memorisee 
dans une premiere memoire 35 du type EEPROM, re- 
liee au microregisseur 26 formant registre d'offset. 
[0098] A tout instant, la valeur d'offset 8 offset peut 
quant a elle etre introduite dans un registre incrementiel 
integre au microregisseur 26. 

[0099] La valeur 6 a peut en outre etre memorisee, no- 
tamment avant une coupure de contact, dans une 
deuxieme memoire 36 du type EEPROM ou memoire 
flash, reliee au microregisseur 26, et formant registre de 
position angulaire absolue 6 a . 

[0100] Selon un mode de realisation, la procedure 
d'initialisation, illustree sur le diagramme de ia figure 1 1 , 
est realisee lors de chaque mise en route du vehicule 
1, la valeur de la position angulaire absoiue 6 a n'etant 
pas memorisee lors d'une coupure de contact du vehi- 
cule 1. 

[0101] La procedure d'initialisation peut etre signalee 
au conducteur du vehicule 1 . 

[0102] Lorsque le contact du vehicule 1 est detecte, 
le dispositif de traitement 26 commande par exemple 
I'allumage d'un voy^ nt lumineux du tableau de bord du 
vehicule 1 , indiquant au conducteur que son vehicule 1 
fonctionne momentanement dans un mode 
« degrade », c'est-a-dire que le systeme de mesure 9 
est momentanement inapte a mesurer la position angu- 
laire 0 a du volant 4 (cependant la mesure de la position 
angulaire relative 8 r reste possible dans ce mode degra- 
de).. 

[01 03] Le dispositif de traitement 26 commande alors 
la reinitialisation du registre de position angulaire abso- 
lue 6 a . 

[01 04] Une fois cette operation effectuee, le program- 
me commande I'extinction du voyant lumineux et, jus- 
qu'a I'arret du moteur par coupure du contact, le syste- 
me de mesure 9 calcule a tout instant la position angu- 
laire absolue 8 a de Panneau 11 (figure 10). 
[01 05] Selon un autre mode de realisation, il n'est pas 
necessaire de proceder a la reinitialisation systemati- 
que de la position angulaire absolue 0 a . 
[0106] Selon une premiere variante, le dispositif de 
determination 10 comprend un systeme de mise en 
veille global 37, qui alimente en courant le capteur 16 
et le dispositif de traitement 26 en permanence - y com- 
pris lors d'une coupure de contact du vehicule 1. 
[0107] De la sorte, la mesure de la position angulaire 
absolue 6 a est realisee en permanence, independam- 
ment de I'etat de marche du vehicule 1 . 
[0108] A cet effet, le systeme de mise en veille global 
37 est par exemple relie a la batterie d'accumulateurs 
du vehicule 1 qui Talimente en courant. 



[0109] Ainsi, toute action sur le volant 4, meme lors- 
que le vehicule 1 est hors fonction, provoque une varia- 
tion de la position angulaire absolue 8 a . 
[0110] Dans ce mode de realisation, les moyens de 
5 comptage 20 peuvent etre integres au microregisseur 
26. 

[0111] Cette premiere variante est illustree sur le gra- 
phique de la figure 7, qui represente la position angulai- 
re absolue 6 a de I'anneau multipolaire 11 en fonction de 

10 la position angulaire reelle 6 V du volant 4. 

[0112] A un instant© precedant immediatement la 
coupure de contact du v6hicule 1 , le volant 4 est dans 
une position angulaire 8 v1 , a laquelle correspond une 
mesure 8 a1 de la position angulaire de I'anneau multi- 

15 poiaire 11 . 

[0113] A un instant© suivant immediatement une 
nouvelle mise en contact du vehicule, le volant 4 est 
dans une position angulaire 8 v2 , a laquelle correspond 
une mesure 0^ de la position angulaire de I'anneau mul- 

20 tipolaire 11,1a variation 8^ - 6 a1 de la position angulaire 
absolue 6 Q ayant ete mesuree pendant la periode de la 
coupure de contact. 

[0114] Selon une deuxieme variante, le dispositif de 
determination 10 comprend un systeme de mise en 
25 veille 38 local, qui alimente en courant en permanence 
le capteur 16, y compris lors d'une coupure de contact 
du vehicule 1 . 

[0115] A cet effet, le systeme de mise en veille local 
38 est par exemple relie a. la batterie d'accumulateurs 

30 du vehicule 1, qui Paiimente en courant. 

[0116] Cette deuxieme variante est illustree sur la fi- 
gure 8, qui est un graphique representant la position an- 
gulaire absolue 6 a de I'anneau multipolaire 11 en fonc- 
tion de la position angulaire reelle G v du volant 4. 

35 [0117] A un instant Q) precedant immediatement la 
coupure de contact du vehicule 1 , le volant 4 est dans 
une position angulaire 8 v1 , a laquelle correspond une 
mesure 6 a1 de la position angulaire de I'anneau multi- 
polaire 11. 

40 [0118] Lors de la coupure de contact, la valeur de8 a1 
est mise en memoire dans la deuxieme memoire 36 (re- 
gistre d'angle absolu), qui peut etre alimentee en cou- 
rant par le systeme de mise en veille local 38, au moins 
lors de cette mise en memoire. 

45 [0119] Les variations de la position angulaire relative 
8 r (egales aux variations de la position angulaire abso- 
lue 8 a ) sont mesurees par le capteur 1 6 et incrementees 
dans un registre 39. 

[0120] A un instant© suivant immediatement une 
50 nouvelle mise en contact du vehicule 1 , le volant 4 est 
dans une position angulaire 8 v2 tandis que le registre 
d'angle absolu a conserve la valeur 8 a1 . 
[0121] A un instant© , les moyens de determination 
repercutent alors la variation de position angulaire rela- 
55 tive 8 r (egaie a la variation de position reelle 8 v2 - 8 v1 ) 
sur la valeur de la position angulaire absolue 8 a et af- 
fectent a la valeur de position angulaire absolue une va- 
leur correspondante 0 a2 . 
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[0122] De la sorte, une variation de la position reelle 
9 V du volant 4 lorsque le vehicule 1 est hors fonction 
n'entralne pas de defaut de mesure de la position an- 
gulaire absolue 9 a lors de la mise en marche suivante 
du vehicule 1 . 5 
[01 23] II peut arriver que le systeme de mise en veille, 
qu'il soit global 37 ou local 38, soit a son tour mis hors 
circuit ou hors fonction, notamment lorsque la batterie 
d'accumulateur du vehicule n'assure plus sa fonction 
(lorsqu'elle est vide ou debranchee pour etre changee). -io 
[0124] Les valeurs des positions angulaires relative 
9 r et absolue 0 a sont alors perdues. 
[01 25] Le systeme de mesure 9 procede alors a la rei- 
nitialisation du registre d'angle absolu, par exemple se- 
lon la procedure de reinitialisation decrite plus haut. ^ 
[0126] Cette reinitialisation est par ailleurs illustree 
sur le graphique de la figure 9, qui represente la position 
angulaire absolue 0 a de I'anneau multipolaire en fonc- 
tion de la position angulaire reelle 6 V du volant 4. 
[0127] A un instant® precedant immediatement la 20 
coupure de contact du vehicule 1 , le volant 4 est dans 
une position angulaire 6 v1> a laquelle correspond une 
mesure 6 a1 de la position angulaire de I'anneau multi- 
polaire 11 . 

[0128] A un instant © suivant immediatement une 25 
nouvelle mise en contact du vehicule 1 , le volant 4 est 
dans une position angulaire 6 v2 tandis que le registre 36 
d'angle absolu contient une valeur©^ quelconque. 
[01 29] Les variations de la position relative 0 r de I'an- 
neau multipolaire 11 mesurees par le capteur 16 sont 30 
repercutees sur la position angulaire absolue 0 a jusqu'a 
un instant® , ou est detectee la valeur G 0 proche de la 
position angulaire de reference.. 

[0130] A un instant® suivant immediatement I'ins- 
tant® , les moyens de recalage 28 affectent alors la 35 
valeur de la position angulaire de reference (nulle) a la 
position angulaire absolue 0 a . 

[0131] Les variations de la position relative 8 r de I'an- 
neau multipolaire 11 mesurees par le capteur 16 sont 
repercutees sur la position angulaire absolue 0 a jusqu'a 40 
un instant @ , ou est detectee ['impulsion « top tour » 
de reference. 

[0132] A un instant® suivant immediatement I'ins- 
tant ® , les moyens de recalage 28 affectent alors la 
valeur d'offset G offset a la position angulaire absolue 9 a . 45 
[01 33] Par la suite, les variations de la position relati- 
ve 9 r de I'anneau multipolaire mesurees par le capteur 
1 6 sont repercutees sur la position angulaire absolue 6 a 
jusqu'a la coupure de contact suivante. 
[01 34] La reinitialisation du registre de position angu- so 
laire absolue peut etre prevue alors que le vehicule 1 
est a I'arret. 

[0135] , , Avant que soit rebranchee la batterie (ou tout 
autre dispositif alimentant le systeme de mise en veille 
37, 38 en courant), le volant 4 est mis dans une position 55 
voisine de sa position d'equilibre. 
[01 36] La batterie est alors rebranchee, puis le volant 
4 est tourne de maniere que la position top tour de re- 



ference soit detectee. 

[0137] La valeur d'offset 0 offset , contenue dans la pre- 
miere memoire 35, est alors affectee a la valeur de la 
position angulaire absolue 6 a . 

[0138] Bien que la mesure de position absolue G a ait 
ete appliquee dans la presente description a un volant 
de direction 4 toumant par rapport au chassis 5 d'un ve- 
hicule 1 , cette mesure est applicable a tout type d'orga- 
ne toumant par rapport a une structure fixe. 
[0139] En particulier, I'anneau multipolaire peut etre 
monte sur la bague tournante d'un roulement a bitles ou 
a rouleaux, le capteur etant par exemple monte sur la 
bague fixe. 



Revendications 

1 . Dispositif de determination de la position angulaire 
absolue (0 a ) d'un organe tournant (3, 4) par rapport 
a une structure fixe (5) au moyen d'un capteur (1 6) 
de position angulaire relative (0 r ), comprenant : 

un anneau magnetique multipolaire (11) circu- 
laire mobile en rotation, destine a etre solidaire 
de I'organe tournant (3, 4), I'anneau multipolai- 
re (11) etant apte a effectuer, conjointement a 
I'organe toumant (3, 4), une pluralite de tours 
autour de son axe de rotation (R) a partir d'une 
position angulaire0ite de reference, ledit an- 
neau (11) comprenant une piste principale (14) 
et une piste de reference (15) dite « top tour », 
les pistes principaie (14) et « top tour » (15) 
etant concentriques sur I'anneau magnetique 
(11); 

un capteur magnetique fixe (1 6), destine a etre 
solidaire de la structure fixe (5), dispose en re- 
gard et a distance d'entrefer de I'anneau multi- 
polaire (11), et comprenant au moins trois ele- 
ments sensibles (17, 18, 19) dont au moins 
deux (17, 18) sont positionnes en regard de la 
piste principale (14) de sorte a delivrer deux si- 
gnaux electriques (A, B) periodiques en qua- 
drature et au moins un (19) est positionne en 
regard de la piste de reference (15) de sorte a 
delivrer un signal electrique (C) de reference 
dit <« top tour», sous forme d'une impulsion 
electrique par tour du codeur multipolaire (11), 
cette impulsion correspondant a une position 
angulaire dite « top tour», de I'organe tournant 
(3, 4) par rapport a la structure fixe (5), le de-. 
calage angulaire entre la dite position angulaire 
de reference et la dite position angulaire « top 
tour » etant dit « offset » (6 0 ffset) J 
des moyens de comptage (20) des impulsions 
issues des signaux (A, B) aptes a permettre la 
determination de la position angulaire relative 
(0 r ) de I'anneau multipolaire (11) et les varia- 
tions de cette position angulaire relative (0 r ) ; 
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ce dispositif de determination (10) 6tant caracteri- 
se en ce qu'il comprend un dispositif de traitement 
(26) comportant 

des moyens de detection (27) d'une position . 5 
angulaire (6 0 ) de I'anneau multipolaire (1 1 ) pro- 
che de la dite position angulaire de reference ; 

des moyens de recalage (28) de la position an- 
gulaire absolue (G a ) de I'anneau (11), actionnes 10 
par les moyens de detection (27), aptes a af- 
fecter, lors de la detection d'une impulsion du . 
signal « top tour » (C), la valeur d'offset (6 offset ) 
a ta valeur de la position angulaire absolue (6 a ) 
de I'anneau multipolaire (11) par rapport a sa *s 
position angulaire de reference ; et 

des moyens de determination (29) de la posi- 
tion angulaire absolue (8 a ) de Panneau (11) sur 
I'ensemble des tours effectue par I'organe tour- 20 
nant (3, 4), a partir de la valeur d'offset (6 offset ) 
et des variations de la position angulaire relati- 
ve (e r ). 

2. Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en 25 
ce que les dits moyens de recalage (28) sont agen- 
ces pour affecter la dite valeur de reference a la va- 
leur de fa position absolue (0 a ) lors de la detection 

de la position angulaire (9 0 ) proche de la valeur de 
reference. 30 

3. Dispositif selon la revendication 1 ou la revendica- 
tion 2, caracterise en ce que le dispositif de traite- 
ment (26) se presente sous la forme d'un microre- 
gisseur apte a recevoir les signaux delivres par le 35 
capteur (16). 



4. Dispositif selon la revendication 3, caracterise en 
ce qu'il comprend une premiere memoire (35) du 
type EEPROM ou memoire flash, apte a memoriser 40 
la valeur d'offset (6 offset ), reliee au dit microregis- 
seur (26). 

5. Dispositif selon la revendication 3 ou la revendica- 
tion 4, caracterise en ce que le dispositif de traite- *s 
ment (26) comprend une deuxieme memoire (36) 

du type EEPROM ou memoire flash, apte a memo- 
riser la valeur de la position absolue (0 a ) de I'an- 
neau multipolaire (11) par rapport a sa position an- 
gulaire de reference. 50 

6. Dispositif selon Tune des revendications 1 a 5, ca- 
racterise en ce qu'il comprend un systeme de mise 
en veille dit « local » (38), apte a alimenter en cou- 
rant le capteur (1 6) en permanence pour le mainte- 55 
nir en fonction. 

7. Dispositif selon Tune des revendications 1 a 5, ca- 



racterise en ce qu'il comprend un systeme un sys- 
teme de mise en veille dit « global » (37), apte a ali- 
menter en courant le capteur (1 6) et le dispositif de 
traitement (26) en permanence pour permettre le 
calcul de la position angulaire absolue (6 a ) du co- 
deur multipolaire (11) a tout instant. 

8. Systeme de mesure de la position angulaire abso- 
lue (6 a , e v ) d'un volant de direction (4) d'un vehicule 
(1) par rapport au chassis (5) du vehicule (1), ca- 
racterise en ce qu'il comprend un dispositif (10) 
selon I'une des revendications 3 a 7, I'anneau ma- 
gnetique (11) multipolaire etant solidaire du volant 
de direction (4), le capteur magnetique (16) etant 
solidaire du chassis (5), le dit systeme de mesure 
(9) comprenant en outre des moyens de mesure 
(23) de la Vitesse du vehicule et des moyens de me- 
sure (21 , 22) de la Vitesse (V d , V g ) des roues direc- 
trices (6, 7) du vehicule (1 ), les moyens de detection 
(27) comprenant des moyens de differentiation (31) 
de ces vitesses (V g , V d ). 

9. Systeme de mesure selon la revendication 8, ca- 
racterise en ce que les moyens de detection (27) 
comprennent un premier moyen comparateur (30) 
de la Vitesse du v6hicule a une premiere valeur seuil 
(S1), ainsi qu'un deuxieme moyen comparateur 
(32) de valeur absolue de la difference (V djf ) des 
vitesses (V g , V d ) des roues (6, 7) a une deuxieme 
valeur seuil (S2). 

10. Systeme de mesure selon la revendication 8 ou la 
revendication 9, caracterise en ce qu'il comprend 
des moyens de mesure (24) du couple (r) applique 
sur le volant de direction (4), les moyens de detec- 
tion (27) comprenant un troisieme moyen compa- 
rateur (33) de la valeur du couple (r) a une troisie- 
me valeur seuil (S3). 

1 1 . Systeme de mesure selon I'une des revendications 
8 a 10, caracterise en ce qu'il comprend des 
moyens de mesure (25) de la vitesse de rotation 
(V VO |) du volant de direction (4), les moyens de de- 
tection (27) comprenant un quatrieme moyen com- 
parateur (34) de la valeur de la vitesse de rotation 
(V vol ) a une quatrieme valeur seuil (S4). 

12. Procede de mesure de la position angulaire abso- 
lue d'un volant de direction (4) d'un vehicule (1 ) par 
rapport au chassis (5) de celui-ci, au moyen d'un 
systeme de mesure (9) selon I'une des revendica- 
tions 8 a 11 , qui comprend une procedure d'initiali- 
sation realised lors d'une mise en fonction du dis- 
positif (10), cette procedure comportant les etapes 
prevoyant de : 

detecter la position angulaire'(6 0 ) proche de la 
position angulaire de reference ; 
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detecter une impulsion « top tour » ; 
affecter la valeur d'offset (e offset ) a la valeur de 
la position angulaire absolue (6 a ) de I'anneau 
multipolaire (11); 

13. Procede selon la revendication 12, caracterise en 
ce qu'il comprend les etapes prevoyant, apres la 
procedure d'initialisation, de : 

compter en continu les signaux (A, B) issus du 
capteur ; 

repercuter en continu toute variation de la po- 
sition angulaire relative (G r ) sur la position an- 
gulaire absolue (G a ) de I'anneau multipolaire 
(11). 

14. Procede selon la revendication 12 ou la revendica- 
tion 13, caracterise en ce qu'il comprend les eta-' 
pes prevoyant, prealablement a la detection de la 
position angulaire (6 0 ) proche de la position angu- 
laire de reference, de compter en continu les si- 
gnaux (A, B), etde determiner en continu la position 
angulaire relative (0 r ) de I'anneau multipolaire (11). 

15. Procede selon I'une des revendications 12 a 14, ca- 
racterise en ce que la procedure d'initialisation 
comprend une etape prevoyant, entre la detection 
de la position angulaire (8 0 ) proche de la position 
angulaire de reference et la detection de I'impulsion 
« top tour » , d'affecter la valeur de la position angu- 
laire de reference a la valeur de la position angulaire 
absolue (0 a ). 

16. Procede selon I'une des revendications selon I'une 
des revendications 1 2 a 1 5, caracterise en ce qu'il 
comprend les etapes prevoyant de : 

activer un systeme de mise en veille (38) dit 
« local » alimentant en courant le capteur (16) 
en permanence ; 

mernoriserlavaleurdelaposition absolue (G a ) ; 
compter en continu les signaux (A, B) issus du 
capteur (1 6) pour mesurer la variation de la po- 
sition relative (9 r ) de I'anneau multipolaire (11) ; 
desactiver le systeme de mise en veille (38) ; 
repercuter la variation de la position relative (6 r ) 
sur la valeur de la position absolue (8 a ) memo- 
risee. 

17. Procede selon I'une des revendications 12 a 16, ca- 
racterise en ce que la detection de la position an- 
gulaire (8 0 ) proche de la position angulaire de refe- 
rence est realisee au moyen des etapes suivantes : . 

mesurer la vitesse du vehicule (V v ) et la com- 
parer a une premiere valeur seuil (S1) ; 
mesurer les vitesses (V g , V d ) des roues direc- 
trices (6, 7) du vehicule (1 ) et comparer leur dif- 



ference (V djf ) a une deuxieme valeur seuil 
(S2); 

la dite position angulaire (6 0 ) proche de la position 
5 angulaire de reference etant detectee si la vitesse 

du vehicule (V v ) est superieure a la premiere valeur 
seuil (S1), la valeur absolue de la difference (V dlf ) 
des vitesses (V g , V d ) des roues (6, 7) etant en outre 
inferieure a la deuxieme valeur seuil (S2). 

10 

18. Procede selon la revendication 17, caracterise en 
ce que la detection de la position angulaire (G 0 ) pro- 
che de la position angulaire de reference comprend 
en outre une etape prevoyant de mesurer le couple 

15 (D applique au volant de direction (4) du vehicule 
(1 ) et le comparer a une troisieme valeur seuil (S3), 
la dite position angulaire (G 0 ) proche de la position 
angulaire de reference etant detectee si, en outre, 
la valeur du couple (r) applique au volant de direc- 

20 tion est inferieur a la troisieme valeur seuil (S3). 

19. Procede selon la revendication 18, caracterise en 
ce que la detection de la position angulaire (6 0 ) pro- 
che de la position angulaire de reference comprend 

25 en outre une etape prevoyant de mesurer la vitesse 
de rotation (V vol ) du volant de direction (4) du vehi- 
cule (1 ), et la comparer a une quatrieme valeur seuil 
(S4), la dite position angulaire (6 0 ) proche de la po- 
sition angulaire de reference etant detectee si, en 

30 outre, la valeur de la vitesse de rotation (V vol ) est 
inferieure a la quatrieme valeur seuil (S4). 
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